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Gegenstand der Erfindung sind ein Verfahren und eine 
Vorrichtung zur Bestimmung einer Zahl, die der Drehzahl 
eines Korpers proportional ist, mittels eines bei der Drehung 
digitate Signale erzeugenden Winkelgebers. Die Zeit wird 
durch Zahlung der Pertoden einer Referenzschwingung in 
zyklischer Folge bis zu einem vorgebbaren Maximalwert 
gemessen. Bei Anderungen der Winkelposition des Korpers 
wird ein Winkelpositionswert fortlaufend aktualisiert und 
gespeichert sowie der zum Zeitpunkt der Anderung vorhan- 
dene Zeitwert gespeichert. In durch ein gleichbleibendes 
Interruptintervall gegebenen Zeitabstanden werden der 
gespeicherte Winkelpositionswert und der gespeicherte 
Zeitwert ausgelesen. Jeweils der im vortiergehenden Inter- 
ruptintervall ausgelesene Winkelpositionswert und deraus- 
gelesene Zeitwert werden von dem ausgeiesenen Winkel- 
positionswert und Zeitwert sublrahiert. Die Differenz der 
Winkelpositionswerte wird durch die Differenz derZeitwer- 
te dividiert und mit einer Konstanten muttipliziert. 
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programmierbarer B^rechner ist. 
7 Vorrichtung nach Tnspruch 4. dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Schaliungsanordnung einen wei- 
teren, an den ersten Winkelspeicher (15) ange- 
schlossenen Winkelspeicher (28). dessen Ubernah- 
meeingang vom Zeitgeber (17) g«P^'" J'.','^' ""'^ 
einen dritten. an den zweiten Zeiispe.cher (19) aji- 
geschlossenen Zeitspeicher (29) enthalt. daB die 
Ausgange der Winkelspeicher (15, 28) je an Eingan- 
ge dnes ersten Subtrahierers (30) und die Ausgan- 
ee des zweiten und dritten Zeitspeichers je an Ein- 
gange eines zweiten Subtrahierers (31) gelegt sind. 
und daB dem ersten Sublrahierer (30) ein Multiph- 
zierer (32) nachgeschaltet ist. der die Dividenten- 
eingange eines Dividierers (34) speist. dessen Divi- 
soreingange mit dem Ausgang des zweiten Subtra- 
hierers (31) verbunden sind 

8 Vorrichtung nach Anspruchen 4. 6 und 7. gekenn- 
zeichnet durch die Anordnung in einer integnerten 

Schaltung. , . 

9 Vorrichtung nach Anspruch 4 oder emem der 
folgenden Anspruche. dadurch gekenn^e'chnet. 
daB ein inkrementaler Winkelschnttgeber (1) mit 
einer Impulsauswerteschaltung (4) verbunden ist. 
die zwei Ausgange (5, 6) fQr Zahlimpulse fur d,e 
beiden einander entgegengesetzten Drehnchtun- 
gen des Winkelschrittgebers (1) und einen Ausgang 
fiir einen Impuis bei Auftreten eines Zahlimpulses 
der einen oder anderen Drehrichtung enthalt und 
daB die beiden Ausgange je mit einem Zahlemgang 
eines Vor-/Ruckwartszahlers verbunden smd, dem 
der Winkelspeicher (15) nachgeschaltet ist 

10 Vorrichtung nach Anspruch 4 oder einem der 
Anspruche 5 bis 8. dadurch gekennze.chriet. daB 
der absolute Winkelgeber (37) mit dem Wmkelspei- 
cher (13) und einer Auswerteschaltung (38) verbun- 
den ist. die bei Anderungen des digitaien Ausgangs- 
signals des Winkelschrittgebers (37) emen Impuls 
am Ausgang (7) erzeugt. , . j^r 

11 Vorrichtung nach Anspruch 4 oder emem der 
folgenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet. 
daB das Interruptintervall ein ganzzahliges Vielfa- 
ches der Periode der Referenzschwmgung ist. 

Beschreibung 
.^L^^^ter^Z^^^^^^^^^^^^^^^^ 

ZeUg^ber (17) angeschlossen is. der auch den 

Obernahmeeingang eines zweiten Zeitspeichers so Bestimmung von Drehzahlen werden 

(19) speist, dessen Eingange an den "sten Zfitspe i- /"^ wahrend der Drehung erzeugten Si- 

cher (8) angeschlossen sind und daB der Wnke - ^i* Pencxle^d v/inkelgebers mittels Taktim- 

speicher (15) und der zweite Zeitspeicher (19) aus- Sn^J^^'es^nKr ^^^^^^^^^.^^^^^ gemessen. Aus den 
gangsseitig mit einer Schaltungsanordnung (23. 27) P"'f;I; Periodendauern zwischen aufeinander 

5erbunden sind. die den Inhalt des Wnkelspe|chers 55 ^^|Se1i JigS^^^^ Signalen der Winkelgeber wird 
(15) und den Inhalt des Zeitspachers ^9) v^^^^ '^:it:J>inbM.nU. jeweilige Drehzahl gewon- 



1 Verfahren zur Bestimmung einer Zahl. die der 
Drehzahl eines KCrpers proportional ist, mittels ei- 
nes Winkelgebers, dadurch gekennzeichnet. dab 
die Zeit durch Zahlung der Perioden einer Rete- 
renzschwingung gemessen wird. daB bei Anderun- 
gen der Winkelposition des Korpers em Wmkelpo- 
sitionswert forlaufend aktualisiert und gespeichert 
und der zum Zeitpunkt der Anderung vorhandene 
Zeitwert gespeichert wird, daB in durch em gleich- 
bleibendes Interruptintervall gegebenen Zeitab^ 
standen der gespeicherte Winkelpositionswert und 
der gespeicherte Zeitwert ausgelesen werden, daU 
jeweils der im vorhergehenden Interruptmtervall is 
ausgelesene Winkelpositionswert und der entspre- 
chende Zeitwert von dem ausgelesenen Winkelpo- 
sitionswert und Zeitwert subtrahiert werden und 
daB die Differenz der Winkelpositionswerte durch 
die Differenz der Zeitwerte dividiert und mit einer 20 
Konstanten multipliziert wird. , ^ . , „ 
2 Verfahren nach Anspruch 1. dadurch gekenn- 
zeichnet. daB die von einem inkrementalen Winkel- 
geber (1) erzeugten Signale in der Drehrichtung 
entsprechende Vor-/Ruckwartszahlimpulse umge- 

formt werden, von denen jeder einerseits die Ein- 
speicherung des aktuellen Zeitwerts auslost und 
andererseits vorzeichenrichtig mit den zuvor er- 
zeugten Vor-/Ruckwartszahlimpulsen aufsummiert 

r Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die von einem absoluten Winkelgeber 
(37) erzeugten digitaien Signale zur Auslosung der 
Einspeicherung des aktuellen Zeitwerts benutzt 
und in den durch das Interruptintervall festgelegten 35 
Zeitabstanden gespeichert warden. , , ^ 

4 Vorrichtung zur Durchfiihrung des Verfahrens 
nach einem der vorhergehenden Anspruche, da- 
durch gekennzeichnet. daB ein zyklisch arbeitender 
Zeitzahler (10), der mit Taktimpulsen eines Refe- 40 
renzosziUators beaufschlagt ist. ausgangsseitig mit 
einem ersten Zeitspeicher (8) verbunden 1st d^sen 
Obernahmeeingang an eine bei Anderung der digi- 
taien Signale eines Winkelgebers (1, 37). emen Im- 
puls erzeugende Schaltung (4,38) angeschlossen 1st, 45 
daB ein rait dem aktuellen WinkelposiUonswert des 
Winkelgebers (1. 37) beaufschlagbarer Winkelspei- 
cher (15) mit seinera Obernahmeeingang an einen 
Zeitgeber (17) angeschlossen ist, der auch den 

7: ^ ^ . ' ^ _ ,,„»U„r. 7i»it<:neichers 
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der vorausgegangenen Periode des Interruptsig- 
nals erhalienen Inhalten subtrahiert und aus den 
Differenzen der Inhalte des Winkelspeichers und 
des Zeitspeichers unter Multiplikation imt einer 
Konstanten den Quotienten bildet. 

5 Vorrichtung nach Anspruch 4. dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Schaltungsanordnung einen mit 
dem Winkelspeicher (15) und dem Zeitspeicher (19) 
sowie mit einer digitaien Rechenemheit (23) ver- 
bundcnen Bus(22)aufweist. 

6 Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
7eichnet daB die digitale Recheneinheit (23) em frei 
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fo eenden aigiiaien oi^iiai^n - ^ 

dufch Kehrwertbildung die jeweilige Drehzahl gewon- 

"lum Stand der Technik gehort auch die Frequenz- 
messung mit fester Torzeit. bei der fur die Dauer der 
MeBzeit (Torzeit) alle Impulse des Winkelgebers m ei- 
nem Vor-/Ruckwartszahler gezahlt werden und bei der 
am Ende des McBintervaJis der Zahlwerte in emen Spei- 
cher iibernommen wird, wahrend der Zahler geloscht 
wird. Danach beginnt ein neuer McBzyklus. 

Bekannt sind Universalzahler zur Messung von Fre- 
quenzen. bei denen zur Optimierung von McBze.t und 
Auflosung die Frequenz mit einer TorzeU gemessen 
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wird, die ein ganzzahliges Viclfachcj^fcPeriodendauer 
der 2U messenden Frequenz ist (^^■roicchnik" 68, 

H. 6, 02.04.86, Seiten 21 und 22). 

Es gibt auch Ansalze, dieses Verfalirci' in der Dreh- 
zahlistwerterfassung fiir digiiale Drehzahli egelungen 5 
einzusetzen. Hierbei wird die MeSzeit standig urn Teile 
einer Periode der zu messenden Frequenz libcr die vor- 
gegebeneTorzeil hinaus verlangert. 

Nachieilig bei dieser Methode ist, daB sie keine konti- 
nuierlliche Messung der Drehzahl zuIaQt, bei der jeder 10 
Winkelschritt erfaBt wird. Bei nahezu phasengenauen, 
digitalen Drehzahlregelungen kommt es auf eine konti- 
nuierliche Drehzahlistwerterfassung an. Wenn die MeB- 
zeit standig um Teile einer Periode der zu messenden 
Frequenz verlangert wird, dann ergibl sich eine von der 15 
Drehzahl abhangige Reglerzykluszeit fiir die Drehzahl- 
regelung. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Ver- 
fahren der eingangs beschriebenen Gattung derart wei- 
terzuentwickeln, daB eine dem Istwert der Drehzahl 20 
proportionale Zahl mittels digiiaier Winkelgeber in 
moglichst kurzen MeBzeiten mit hoher Genauigkeit und 
Auflosung ohne Verlusl einzelner Winkelschritte be- 
stimmt werden kann. 

Die Aufgabe wird erfindungsgemaB durch die im An- 25 
spruch 1 beschriebenen MaBnahmen gelost. Das im An- 
spruch 1 beschriebene Verfahren ist besonders gut fur 
die Drehzahlistwertbestimmung bei digital drehzahlge- 
regelten Antrieben geeignet, bei denen digitale Winkel- 
geber, z. B. inkrementale Gcber oder absolute Winkel- 30 
geber, verwendet werden, Ein besonderer Vorteil ist 



den Obernahmeeinganj^Bkes zweiten Zeitspeichers 
speist, dessen EingSng^^Hbn ersten Zeitspeicher an- 
geschlossen sind und da^oer Wlnkelspeicher und der 
zweiie Zeitspeicher ausgangsseitig mit einer Schal- 
tungsanordnung verbunden sind, die den Inhalt des 
Winkelspeichers und den Inhalt des Zeitspeichers Je von 
in der vorhergehenden Periode des Interruptsignals er- 
haltenen Inhalten substrahiert und aus den Differenzen 
unter Multiplikation mit einer Konstanten den Quotien- 
ten bildet, der dem Drehzahlistwert proportional ist. 

Zweckm^Bige Ausgestaltungen und Weiterbildungen 
der Erfindung sind in den Unteranspriichen beschrie- 
ben. 

Die Erfindung wird im folgenden anhand von in einer 
Zeichnung dargestellten Ausfuhrungsbeispielen nSher 
beschrieben, aus denen sich weitere Einzelheiten, Merk- 
male und Vorteile ergeben, 

Es zeigl 

Fig. 1 ein Schaltbild einer Anordnung zur Bestim- 
mung einer Zahl, die der Drehzahl eines Korpers pro- 
portional ist. 

Fig. 2 ein Schaltbild einer weiteren Anordnung zur 
Bestimmung einer Zahl, die der Drehzahl eines Kdrpers 
proportional ist, 

Fig. 3 ein Zeitdiagramm von Signalen und ZustSnden, 
die in der Schaltungsanordnung gemSB Fig. 1 und 2 
auftreten, 

Fig. 4 ein Schaltbild einer dritten Anordnung zur Be- 
stimmung einer Zahl, die der Drehzahl eines Korpers 
proportional ist 

Ein drehbar gelagerter Kdrper, der nicht naher dar- 



darin zu sehen, die der Drehzahl proportionalen Zahlen gestellt ist steht mit einem inkrementalen Winkelgeber 

aus den Winkel werten und den Zeitwerten mit maBiger 1 in Verbindung, der zwei um 90** gegeneinander pha- 

Rechengeschwindigkeit genau zu ermitteln. Bei einem senverschobene Signalfolgen auf KanSlen 2 und 3 aus- 

Einsatz in Verbindung mit einem Regler bleibi die Reg- 35 gibt An die K^nale 2, 3 ist eine Impulsauswerteschal- 

lerzykluszeit die der Interruptperiode entspricht, kbn- tung 4 angeschlossen, die aiif zwei Ausg^ngen 5, 6 je- 

stant wahrend die MeBdauer abwechelnd kiirzer und weils richtungsabhangig Impulse abgibt die durch Aus- 

langer als die Reglerzykluszeit ist. Es?ist keine Glattung wertung der Rechtecksignale mittels Richtungsdiskrimi- 

zur MeBwertberuhigung notwendig. nierung erhalten wurdea Auf dem Ausgang 5 treten 

Bei einer bevorzugten Ausfuhrungsform werden die 40 z. B. nur die impulse bei Rechtslauf und auf dem Aus- 

von einem inkrementalen Winkelgeber erzeugten Si- gang 6 nur die Impulse bei Linkslauf des Winkelgebers 1 

gnale in der Drehrichtung entsprechende VorVRiick- auf. An einem weiteren Ausgang 7 der Impulsauswerte- 

wartsimpulse umgeformt, von denen jeder einerseits die schaltung 4 entsteht bei jedem Impuls auf den AusgSn- 

Emspeicherung des aktuellen Zeitwerts auslost und an- gen 5, 6 ein ImpuJs, dessen Signalflanke dem Obernah- 

dererseits vorzeichenrichtig mit den zuvor erzeugten 45 meeingang eines ersten Zeitspeichers 8 zugefQhrt, des- 

Vor-/RuckwartsimpuIsen aufsummiert wird. Dieses sen Dateneingange mit den Ausg^gen 9 eines ZeitzSh- 

Verfahren ist fQr die Verarbeitung von digitalen Signa- lers 10 verbunden sind. 

len vorgesehen, die von inkrementalen Winkelgebern Der Zahleingang des Zeitz^hlers ist (iber eine Leitung 

erzeugt werden. 11 mit einem Referenzoszillator 12 verbunden, der 

Bei einer anderen zweckmiiBigen Ausfuhrungsform 50 Takiimpulse mit nahezu konstanter Frequenz erzeugt 
werden die von einem absoluten Winkelgeber erzeug- An die Ausgange 5, 6 sind jeweils die Eing^nge ftir 

ten digitalen Signale zur Auslosung der Einspeicherung Vor-/Rfickwartszahlung eines Vor-/Rtickwartszahlers 

des aktuellen Zeitwerts benutzt und in den durch das 13 angeschlossen, der als "Winkelzahler" bezeichnet 

Interruptintervall festgelegten Zeitabstanden gespei- werden kann. Den Ausg^ngen 14 des Vor-/R(ickwarts- 

chert Das vorstehend angegebene Verfahren wid bei 55 zahlers 13 ist ein Winkelspeicher 15 nachgeschaltet.des- 



absoluten Winkelgebern eingesetzt, um die den Istwer- 
ten der Drehzahl proportionalen Zahlen zu bestimmen. 

Eine Vorrichtung zur DurchfQhrung des im Anspruch 
1 beschriebenen Verfahrens besteht erfindungsgemaB 
darin, daS ein zyklisch arbeitender Zeitzahler, der mit 
Taktimpulsen eines Referenzoszillators beaufschlagt ist, 
ausgangsseitig mit einem ersten Zeitspeicher verbunden 
ist dessen Obernahmeeingang an eine, bei Anderung 
der digitalen Signale eines Winkelgebers einen Impuls 
erzeugende Schaltung angeschlossen ist daB ein mit 
dem aktuellen Winkelpositionswert des Winkelgebers 
beaufschlagbarer Winkelspeicher mit seinem Obernah- 



sen Obernahmeeingang an eine Leitung 16 angeschlos- 
sen ist die von einem Zeitgeber 17 gespeist wird Der 
Zeitgeber 17 ist eingangsseitig an die Leitung 11 ange- 
schlossen und kann als Zahler ausgebildet sein, der vor- 
60 einstellbar ist Der Zeitgeber 17 erzeugt ein Inter- 
ruptsignal mit einer Periode, die ein ganzzahliges Vielfa- 
ches der Periode der Taktsignale des Referenzoszillato- 
rs 12 ist An die AusgSnge 18 des ersten Zeitspeichers 8 
sind die EingSnge eines zweiten Zeitspeichers 19 ange- 
65 schlossen, dessen Obernahmeeingang mit der Leitung 
16 verbunden ist Der zweite Zeitspeicher 19 entspricht 
im Aufbau dem ersten Zeitspeicher 8. Der Winkelspei- 



meeingang an einen Zeitgeber angeschlossen ist der cher 13 enthalt wie die Zeitspeicher 8 und 19 Flipflops 
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zur Datenspeicherung in dem durS^BPfeinanderfolgen- 
de Interruptsignale bestimmten Zeitintervall. 

Die Ausgange 20, 21 des Winkelspeichers 15 und des 
Zeitspeichers 19 sind mit einem Bus 22 verbunden, an 
den auch eine digitale Recheneinheit 23 angeschlossen 5 
ist. die uber Steuereingange 24, 25 jeweils die Obertra- 
gung der Inhalte des Winkelspeichers 15 und des Zeit- 
speichers 19 auf den Bus 22 steuert 

Der Zeitgeber 17 ist mit seinen Eingangen an den Bus 
22 angeschlossen. Ein Steuereingang 26 wird zur Ein- 10 
stellung der Interruptperiode gemaB dem auf dem Bus 

22 enthaJtenen Wert von der digitalen Recheneinheit 23 
aktiviert. 

Wahrend der Drehung des Winkelschrittgebers 1 ge- 
langen in Abhangigkeit von der Drehrichtung Zahlim- 15 
pulse auf den Ausgang 5 oder 6. Im Vor-/Ruckwartszah- 
ler 13 werden die Impulse vorzeichenrichtig aufsum- 
miert. so daB im Vor-/Ruckwartszahler ein Wert enthal- 
ten ist, der in der Teilung des Winkelschrittgebers 1 die 
Winkelposition angibt. Der VorVRuckwartszahler 13 ist 20 
ebenso wie der Zeitzahler 10 als zyklisch umlaufender 
Zahler ausgebildet. 

Der Inhalt des Zeitzahlers 10 ist ein MaB fur die Zeit, 
die seit dem Inhalt Null des Zeitzahlers 10 vergangen ist. 
Sobald ein entsprechendes Signal auf den Kanalen 2 und 25 
3 eine Anderung der Winkelposition des Winkelschritt- 
gebers i anzeigt, wird ein Impuls am Ausgang 7 erzeugt, 
mit dessen Flanke der Inhalt des Zeitzahlers 10 in den 
ersten Winkelspeicher 8 iibernommen wird. 

Der Zeitgeber 17 bewirkt nach Ablauf einer Inter- 30 
ruptperiode die Obernahme der Inhalte des Vor-/Ruck- 
wartszahlers 13 und des ersten Zeitspeichers 8 in den 
Winkelspeicher 15 bzw. den zweiten Zeitspeicher 19. 
Aus dem Winkelspeicher 15 und dem zweiten Zeitspei- 
cher 19 werden die gespeicherten Daten nacheinander 35 
in einer auf die Interruptperiode abgestimmten Periode 
auf den Bus 22 ubertragen. von dem sie in die zentrale 
Recheneinheit 23 gelangen. Die zentrale Recheneinheit 

23 enthalt Speicher. in der die in der jeweils vorausge- 
henden Interruptperiode aus dem Winkelspeicher 15 40 
und dem zweiten Zeitspeicher 19 ausgelesenen Daten 
zwischengespeichert werden, - 

Die Recheneinheit 23 bildet aus dem zuletzt ausgele- 
senen Wert des Winkelspeichers 15 und dem im vorher- 
gehenden Interruptintervall ausgelesenen Wert die Dif- 45 
ferenz: 

wobei der Inhalt des Winkelspeichers 15 mit (p bezeich- 50 
net isL Mit dem aus dem zweiten Zeitspeicher 19 ausge- 
lesenen Wert und dem im vorhergehenden Interruptin- 
tervall ausgelesenen Wert bildet die Recheneinheit die 
Dif ferenz: 
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Bei der digitalen PS^^einheit 23 handelt es sich 
vorzugsweise um einen Mikrorechner, der an den Bus 
22 angeschlossen ist. 

Bei der in Fig. 2 gezeigten Ausfuhrungsform sind der 
digitale Winkelgeber 1, die Impulsauswerteschaltung 10, 
der Vor-ZROckwartszahler 13, der Referenzoszillator 12, 
der Winkelspeicher 15, der erste und zweite Zeitspei- 
cher 8, 19 und der Zeitgeber 17 in gleicher Weise vor- 
handen wie bei der in Fig. 1 dargestellten Anordnung. 
Anstelle des Bus 22 und der Recheneinheit 23 ist gemaB 
Fig. 2 eine Rechenschaltung 27 vorgesehen, die einen 
weiteren Winkelspeicher 28 und einen dritten Zeitspei- 
cher 29 aufweist, die jeweils mit ihren Dateneingangen 
an den Winkelspeicher 15 und den zweiten Zeitspeicher 
19 angeschlossen sind. Die Ausgange 20 des Winkelspei- 
chers 15 und die nicht naher bezeichneten Ausgange des 
weiteren ^Vinkelspeichers 28 sind je an Eingange eines 
Substrahierers 30 gelgt Die Ausgange des zweiten Win- 
kelspeichers 19 und die nicht naher bezeichneten Aus- 
gange des dritten Zeitspeichers 29 sind je an Eingange 
eines Subtrahierers 31 angeschlossen. Die Ausgange des 
weiteren Winkelspeichers 28 und des dritten Zeitspei- 
chers 29 speisen hierbei jeweils die Subtrahendenein- 
gange der Subtrahierer 30, 31. Den Ausgangen des Sub- 
trahierers 30 ist ein Multiplizierer 32 nachgeschaltet. 
dem liber Eingange 33 eine Konstante vorgegeben wird. 
Die Ausgange des Multiplizierers 32 und die Ausgange 
des Subtrahierers 31 sind je mit Eingangen eines Divi- 
dierers 34 verbunden, der den Quotienten aus der vom 
Multiplizierer 32 und der vom Substrahierer 31 ausge- 
gebenen Zahl bildet. Dem Zeitgeber 17 wird iiber Ein- 
gange 35, z. B. mittels einer nicht naher dargestellten 
Eingabeeinrichtung, ein Wert fur das Interruptintervall 
eingegeben. Mit Ausnahme des Winkelgebers 1, der Ka- 
nale 2, 3 und eines Quarzes 36, der an den Referenzoszil- 
lator 12 angeschlossen ist, ist die in Fig. 2 dargestellte 
Anordnung vorzugsweise als integrierte Schaltung aus- 
gebildet 

Im weiteren Winkelspeicher 28 und im dritten Zeit- 
speicher 29 sind die im vorletzten Interruptintervall er- 
haltenen Werte der Winkelposition und der Zeitwert 
gespeichert. Aus dem neu ermittelten Winkelpositions- 
wert ^fl+i und dem vorher ermittelten Winkelpositions- 
wert (pn bildet der Subtrahierer 30 die Differenz 
<Po+\-'(po, die mit der Konstante K im Multiplizierer 34 
multipliziert wird. Der Subtrahierer 31 bildet aus dem 
im letzten Interruptintervall erhaltenen Zeitwert t„^\ 
und dem im vorausgegangenen Interruptintervall erhal- 
tenen Zeitwert die Differenz fn+i-^/> die dem Divi- 
dierer 34 als Divisor zugefuhrt wird Hieraus erzeugt 
der Dividierer den Quotienten 
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wobei mit t der Inhalt des Winkelspeichers 15 bezeich- 
net ist. (pn und tn sind die Inhalte zum Zeitpunkt n des 
Interruptsignals. Weiterhin bildet die Recheneinheit 23 eo 

den Quotienten -^rr* der mit einer Konstanten K multi- 

pliziert wird. Hieraus ergibt sich die dem Istwert der 
Drehzahl des Winkelgebers 1 proportionaleZahl: 
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der die dem Istwert der Drehzahl des Winkelgebers 1 
proporticnale Zahl ist 

Ein absoluter Winkelgeber 37 ist in Fig. 4 dargestellt. 
Der absolute Winkelgeber enthalt mehrere Ausgange, 
z. 8.39, 40, 41, 42, die an den Winkelspeicher 13 und an 
eine Auswerteschaltung 38 angeschlossen sind. Die Aus- 
werteschaltung 38 uberwacht die Anderungen der Si- 
gnale auf den Ausgangen 39 bis 42, auf denen bei der 
Drehung des Winkelgebers 37 nacheinander digitale 
Zahlen auftreten, denen jeweils eine bestimmte Winkel- 
lage des Winkelgebers bzw. des mit diesem verbun- 
denen Korpers zugeordnet sind. Die Auswerteschaltung 
38 erzeugt bei jeder Anderung der auf den Ausgangen 
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gezeigten Anordnung stimmen mil den in Fig. I oder 2 
dargestellten Teilen uberein und sind deshalb nichi ei- 5 
gens in die Fig. 4 aufgenommen worden. 

Die Fig. 3 zeigi die von dem inkrementalen Winkelge- 
bcr I bei desscn Drchung nacheinander er/.cugien Im- 
pulse 43, 44, 45, 46, 47, 48, 49, 50, 51, 52, 53, 54, 55, die 
z. B. als dem Rechtslauf zugeordnete Impulse auf dem 10 
Ausgang 5 auftreten. Der Zeitgeber 17 erzeugt Inter- 
ruptsignale 56, 57, 58 im gleichbleibenden Abstand Tm- 
Diese Zeit entspricht der Periode der Interruptsignale, 
Das Inierruptsignal 56 bewirkt die Obernahme der im 
VorVROckwartszahler 13 vor dem Zeitpunkt des Auf- 15 
trelens des Interruptsignals enthaltenen Winkelposi- 
tionswerte in den Winkelspeicher 15. Damit beginnt ab 
dem Impuls 44 ein neues MeBintervall Ml, das den 
Zeitabschnitt der impulse 44, 45, 46, 47. 48 und 49 um- 
faBt, Nach dem Auftreten des Impulses 49 und vor dem 20 
Auftreten des Impulses 50 wird das weitere Inter- 
ruptsignal 57 erzeugt, das das MeBintervall durch Einga- 
be des den um die Impulse 44 bis 49 hoheren Winkel- 
werts in den Winkelspeicher 15 beendet. Es schliefit sich 
ein weiteres MeBintervall M 2 an, das mit dem ImpuIs 49 25 
beginnt und mit dem Impuls 54 endet. nach dem in kur- 
zem zeitlichem Abstand das Interruptsignal 58 auftritt. 
Das zweile MeDintervall erstreckt sich uber die Dauer 
der Perioden der Impulse 49 bis 54. Hieraus ist ersicht- 
lich, dafl zwei unterschiedlich groBe MeBintervalle M\ 30 
und M2 auftreten, obwohl die Interruptintervalle Tm 
gleich groB sind. Die Auswertung der in den Winkelspei- 
cher 15 und den zweiten Zeitspeicher eingelesenen Da- 
ten kann unmittelbar nach der Einlesung erfolgen. Dies 
ist in Fig. 3 mit den Zeitabschnitten Zl, Z2 und Z3 35 
bezeichnet 

Wie aus Fig. 3 zu erkennen ist. ist das MeBintervall 
immer ein ganzzahliges Vielfaches der Periodendauer 
der digitalen Signale des Winkelgebers 1, d. h. der zu 
messenden Frequenz. Es beginnt jeweils an der letzten 40 
Signalflanke vor einem Interruptsignal und endet an der 
letzten Signalflanke vor dem folgenden Interruptsignal 
des Zeitgebers 17. Die Auswertung der im MeBintervall 
erhaltenen Werte erfolgt jeweils nach dem Interruptsig- 
nal. Sie kann mit der in Fig. 2 dargestellten Anordnung 45 
Oder mit einem im Rechner 23 enthaltenen Programm 
erfolgen, das durch die Interruptsignale 56 bis 58 ange- 
stoBen wird. 

Vorzugsweise wird der Rechner 23 zugleich zur 
Drehzahlregelung eingesetzt, d. h. er bestimmt aus dem 50 
auf die oben angegebene Weise gewonnenen Istwert 
der Drehzahl und einem Sollwert die Regeiabweichung, 
aus der ein Stellsignal gewonnen wird. Die Interruptsig- 
nale sind dann zweckmiBigerweise auch der AnstoB fiir 
das Drehzahlregeiprogramm, d. h. die Reglerzykluszeit 55 
ist konstant. 
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